® BUIMDESREPUBLIK ® PfltSntSCtlrif t 

DEUTSCHLAIMD ^ Q£ 35 895 C 1 




® 



DEUTSCHES 
PATEIMTAMT 



197 35 895.0-27 
19. 8.97 



@ Aktenzeichen: 
@ Anmeldetag: 
@ Offenlegungstag: 
© Veroffentlichungstag 

der Patenterteilung: 10. 9.98 



® Int. CI. 6 : 

B 65 H 1/26 

B 65 H 31/32 



LP 
O 
00 

ID 

CO 

1^ 
0> 



Innerhalb von 3 Monaten nach Veroffentlichung der Erteilung kann Einspruch erhoben werden 



Ui 

Q 



@ Patentinhaber: 

MAN Roland Druckmaschinen AG, 63075 
Offenbach, DE 



@ Erfinder: 

Leichnitz, Hartmut, 63165 Muhlheim, DE; Dotzert, 
Michael, 61381 Friedrichsdorf, DE 

® Fur die Beurteilung der Patentfahigkeit in Betracht 
gezogene Druckschriften: 
NICHTS ERMITTELT 



® 
® 



in 
0 
00 

in 

CO 



Hubantriebftir eine automatische Stapelwechselvorrichtung 

Beschrieben wird eine Hubvorrichtung fur eine auto- 
matische Stapelwechselvorrichtung einer bogenverarbei- 
tenden Maschine, insbesondere fur eine Bogenoffset- 
druckmaschine mit Non-Stop-Anleger, mit einer uber ei- 
nen Arrtrieb und vorgeordneter Antriebssteuerung heb- 
und senkbaren Stapeltragplatte des Anlegers und einer 
uber einen Antrieb und vorgeordneter Antriebssteuerung 
heb- und senkbaren Hi Ifssta pelt ragvor rich tung, wobei die 
Antriebssteuerung en mit einer die Signale einer mit dem 
Stapel auf der Stapeltragplatte zusammenwirkenden Sta- 
pelhohenabtastung zusammenwirkenden Steuerung in 
Wirkverbindung stehen. Eine solche Hubvorrichtung soil 
derartig erweitert werden, so daB eine einfache und ko- 
stengunstige Mbglichkeit zum synchronen Verfahren der 
Stapeltragplatte des Hauptstapels und der Hilfsstapel- 
tragvorrichtung innerhalb gegebener Toleranzen moglich 
ist. ErfindungsgemaB gelingt dies dadurch, daB zum syn- 
chronen Verfahren der Stapeltragplatte und der Hilfssta- 
peltragvorrichtung durch die Steuerung beider Antriebs- 
steuerungen Schaltsignaie gleicher Dauer vorgebbar sind 
und daB eine der Antriebssteuerung en eine derartige das 
Drehzahl-Zeitverhalten betreffende Parametrierung auf- 
weist, so daB wahrend eines Schaltsignals von der dem 
zugehorigen Antrieb getriebenen Last (Stapeltragplatte, 
Hilfsstapeltragvorrichtung) die gleiche Hubbewegung 
hervorrufbar ist wie von der Last des zweiten Antriebs. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft einen Hubantrieb fiir eine automa- 
tische Stapelwechselvorriehtung gemaB dem Oberbegriff 
von Anspruch 1. 5 

Bei Bogenoffsetdmckmaschinen werden die zu bedruk- 
kcndcn Bogcn von dcr Oberseite cincs Anlcgcrstapcls cnt- 
nommen uber einen Forderu'sch zu einer Anlage transpor- 
tiert. Da bei Bogenoffsetdmckmaschinen Bedruckstoffstar- 
ken bis zu einer GroBenordnung 1 mm verarbeitet und auch 10 
mit einer hohen Druckgeschwindigkeit durch die Maschine 
gefordert werden ( 10.000 bis 1 5.000 Bogen/h), sind die Sta- 
pel im Anleger der Maschine relativ schnell abgearbeitet. 
Urn den Auflagedruck ohne Unterbrechung fortfuhrcn zu 
konnen, isl es notig, einen neuen Slapel auf der Stapeltrag- 15 
piattc bcrcitzustcllcn, d. h. dicscn ncucn Stapcl gcnau in dcr 
gleichen Position unterhalb des Reststapels (vorheriger ab- 
gearbeiteter Stapel) zu positionieren und sodann den Rest- 
stapei mit dem neuen Hauptstapel zu vereinigen. Zu diesem 
Zweck sind automatische Stapelwechselvorrichrungen ent- 20 
wickelt worden. vermittels denen der bis auf einen Rest ab- 
gearbeitete Stapel (Reststapel), von der Palette auf der Sta- 
peltragplatte abgenommen und nach dem Absenken der Sta- 
peltragplatte sowie dem Aufsetzen eines neuen Stapels wie- 
der lagegenau auf der Oberseite eines neuen Ilauptstapels 25 
aufgelegl werden kann. Diese bekannten Stapelweehselvor- 
richtungen arbeiten insbesondere mit horizontal verfahrba- 
ren Staben (Tragstaben) nach Art eines Rechens zusammen, 
wobci dicsc den Rcststapci aufhehmenden Stabc an cincr 
vertikal verfalirbaren Hilfsstapeltragvorrichtung angebracht 30 
sind. 

Sowohl die den Hauptstapel aufhehmende Stapeltrag- 
platte des Anlegers als auch die dem Anleger vorgeordnete 
Hilfsstapeltragvorrichtung weisen jeweils eine Ilubvorrich- 
tung mit eigenem Antrieb auf. Urn die Oberseite des Haupt- 35 
stapels bzw. des durch die Hilfsstapeltragvorrichtung gehal- 
tenen Reststapels innerhalb eines vorgegebenen Hohenni- 
veaus zli halten, ist im Anleger ein Stapelhohenabtaster in 
Form eines geeigneten Sensors angeordnel, dem entspre- 
chende Signalc entnehmbar und cincr dem jcwciligcn An- 40 
trieb zugeordneten Steuerung zuf uhrbar sind. Durch die den 
Anrriehen vorgeordnete Steuerung ist. ein Arheitspunkt. 
wahlbar, d. h. die Einschalthaufigkeit sowie die Einschalt- 
langen werden abhangig vom Arbeitstakt der Maschine so- 
wie der Bedruckstoffstarke gewahlt. Bei groBen Bedruck- 45 
stoffstarken sowie einem hohen Arbeitstakt der Maschine 
(hohe Druckgeschwindigkeit) werden demzufolge die An- 
Lriebe fur den Hauptstapel und die Hilfsstapeltragvorrich- 
tung entsprcchend haufiger und auch fur eine langere Zeit- 
dauer eingeschallel. 50 

Aufgrund des Zusammenwirkens einer Hilfsstapeltrag- 
vorrichtung nut dem Anleger bzw. dem auf der Palette der 
Stapcltragplattc bcfindlichcn Hauptstapcls ist cs notig, die 
Hilfsstapeltragvorrichtuog mit den darin befindlichen und 
horizontal ein- und ausfahrbaren Tragstaben uber langere 55 
Zeitraume synchron mit der Stapeltragplatte bzw. der Ober- 
seite dcr dem Hauptstapel aufhehmenden Palette zu verfah- 
ren. Diese Synchronitat der Ilubbewegungen der Ililfssta- 
peliragvorrichtung bzw. der Slabe mil der Palette sind insbe- 
sondere deswegen notig, um die Stabe im geeigneten Mo- 60 
ment zwischen der Oberseite der Palette und der Unterseite 
des Hauptstapcls cinzufahrcn und daraufhin die Hilfsstapel- 
tragvorrichtung synchron bis zu dem Zeitpunkt zu bewegen, 
bis dcr Hauptstapel auf cin vorgcschcncs Niveau abgearbei- 
tet ist und die Stapeltragplatte mit der Palette zum Betaden 65 
mit. einem neuen Hauptstapel abgesenkt. wird. 

Die Antriebe der Hubvorrichtung fur die Stapeltragplatte 
(Hauptstapel) sowie die Hilfstapeluragvorrichtung sind ent- 
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sprechend der zu hebenden und zu senkenden Lasten so- 
wohl elektrisch als auch mechanisch unterschiedlich ausge- 
fuhrt Um die erforderliche Synchronitat hinsichtlich der 
Hubbewegungen zwischen Hilfsstapeltragvorrichtung und 
der auf der Stapeltragplatte befindlichen Palette zu erzielen 
sind demzufolge technisch aufwendige Vorkehrungen zu 
treffen. Da durch die Hubvorrichtungcn dcr Hilfsstapeltrag- 
vorrichtung bzw. der Stapeltragplatte des Hauptstapels aber 
unterschiedliche Lasten zu hewegen sind, sind insbesondere 
die mechanischen Komponenten dies er Hubvorrichtung un- 
terschiedlich. Dies trifft sowohl fur die entsprechenden Zug- 
raittel als auch fur die zwischen den elektrischen Antrieben 
und den Zugmitteln angeordneten Getriebe zu. 

Um die Hilfsstapeltragvorrichtung bei einer gegebenen 
Bewegung des Hauptstapels (der Stapeltragplatte des 
Hauptstapcls) nachzufuhrcn ist cs mbglich, den Antrieb dcr 
Hilfsstapeltragvorrichtung der Bewegung des Antriebes des 
Anlegers (Stapeltragplatte) nachzufiihren, d. h. durch ent- 
sprechende sensorische Mittel diese Bewegung zu erfassen 
und entsprechendeStellbefehle fur den Antrieb der Hilfssta- 
peltragvorrichtung zu generieren. Dieses verkompliziert den 
bautechnischen Aufwand aber erheblich. Eine andere Mog- 
lichkeit besteht darin, wahrend des Synchronverfahrens den 
Antrieb der Hilfsstapeltragvorrichtung liber geeignete Re- 
gelalgorithmen vom Sensor der Stapelhohenabtastung ge- 
sLeuerl nachzufuhren. Dazu ist es aber notig, die Stapelho- 
henabtastung (Sensor) in einer zusatzlicben Weise hinsicht- 
lich der Gegebenheiten des Antrieb s der Hilfsstapeltragvor- 
richtung auszuwerten und cntsprcchcndc Stcllbcfchlc zu ge- 
nerieren. Dies kann nur dann erfolgen, wenn dem Antrieb 
der Hilfsstapeltragvorrichtung eine zusatzliche Steuerung 
mit Auswertung der Sensorsignale vorgeordnet ist bzw. 
wenn die die Sensorsignale auswertende Steuerung mit ei- 
ner entsprechenden Rechcnkapazitat versehen ist. 

Demzufolge ist es Aufgabe der vorliegenden Erfindung 
einen Hubantrieb fiir eine automatische Stapelwechselein- 
richtung gemaB dem Oberbegriff von Anspruch 1 derartig 
zu erweitem, so daB unter Venneidung der zuvorstehend ge- 
nannten Nachteile eine einfache und kostengiinslige Mog- 
lichkcit zum synchroncn Vcrfahrcn dcr Stapcltragplattc des 
Hauptstapels und der Hitfsstapeltragvorrichtung innerhalb 
gegebenerToleranzen mciglich ist. 

Gelost wird diese Aufgabe durch die kennzeichnenden 
Merkrnale von Anspruch 1 . Weiterbildungen der Erfindung 
ergeben sich aus den Unteranspriichen. 

GemaB der Erfindung ist vorgesehen, daB die den Hub- 
vorrichtungen der Stapeltragplatte des Hauptstapels bzw. 
der Hilfsslapeltragvorrichtung zugeordneten An trieb ssteue- 
rungen derartig parametriert sind, so daB sowohl die Stapel- 
tragplatte des Hauptstapels als auch die Hilfsstapellragvor- 
richtung bei gleich langen Einschaltzeiten jeweils um glei- 
che Hube bewegt werden. In einem bevorzugten Ausfun- 
rungsfall dcr Erfindung ist dabci die clcktrischc Antricbs- 
steuerung fur den Hubantrieb des Hilfsstapeltragers derartig 
parameiriert, daB durch den entsprechenden Antrieb in alien 
Arbeitspunkten bei gleicher Einschaltzeit wie fiir den An- 
trieb des Hauptstapels die Hilfsstapeltragvorrichtung den 
gleichen Hub (Weg) zuriicklegt. Durch diese mittels ent- 
ire chender Parameter wahl erzielbare Synchronisierung der 
Antriebe von Hauptstapel und Hilfsstapeltragvorrichtung ist 
es moglieh, beiden elektrischen Antriebssteuerungen (Sta- 
pcltragplattc - Hauptstapel Hilfsstapeltragvorrichtung) cine 
gemeinsame Steuerung zuzuordnen, welche mit dem Sensor 
fur die Stapelhohenabtastung des Hauptstapcls verbunden 
ist und entsprechend dem durch die Bedruckstoffstarke so- 
wie dem Arbeitstakt. der Maschine bedingten Arheitspunkr. 
Schaltbefehle mit gegebener Haufigkeit und vorgegebener 
Zeitdauer generiert. Bei entsprechender Parameterwahl in 
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Vcrbindung mit den gefordertcn mechanischen Toleranzen 
hinsichtlich der Synchronitat der Hubbewegung ist es dabei 
auch moglich, daB durch die Steuerung die Schaltbefehle fur 
den Anlrieb des Hauptstapels (Anleger) sowie der Hilfssta- 
peliragvorrichtung nichl zeitgleich an die entsprechenden 5 
Antriebssteuerungen (Utnrichter) abgegeben werden. Denv 
zufolgc wird das Fahrcn der Antricbc nicht zcitsynchron cr- 
folgen, da es nur wichtig ist daB in bestimmten Zeitinterval- 
len jewei Is die gleichen Wege gefahren werden. Zeitverzo- 
gerungen innerhalb dieser Toleranz bei der Ubertragung der 10 
Schaltsignale wirken sich dann nicht nachteilig aus. 

Die erfindungsgemaB vorgesehene Synchronisierung rnit- 
tels entsprechender Parameterwahl hat dabei nicht nur den 
Vorteil, daB sowohl der Antrieb fur den Hauptstapel als auch 
der fiir die Hilfsslapeliragvorrichlung von einer jeweils 15 
gleich langc Schaltsignale gcncricrcndcn Steuerung bedient 
werden konnen, sondern daB es auch moglich ist, die Schalt- 
signale zu unterschiedlichen Zeitpunkten dem jewei ligen 
Antrieb zuzufuhren. So konnen die Antriebe in den ubrigen 
Betriehsarten von der einen Steuerung in vollkommen unab- 20 
hangiger Weise relativ zueinander Verfahren werden. Ange- 
sprochen sind hierbei die Betriebssituauonen, wenn die 
Hilfsstapeltragvorrichtung zum Anfahren einer vorgegebe- 
nen Position mit htfherer Geschwindigkeit herab- bzw. her- 
aufgefahren und die Stapeltragplatte des Hauptstapels ent- 2S 
sprechend den Signalen des Slapelhohensensors dem Takl 
der Maschine folgend bewegt wird. Eine andere Betriebssi- 
tuation, in denen sowohl Stapeltragplatte des Hauptstapels 
als auch die Hilfsstapeltragvorrichtung vollkommen unab- 
hangig voneinander Verfahren werden, ergibt sich nach dem 30 
Rinfahren der Tragstahe der Hilfsstapeltragvorrichtung zwi- 
schen Palette und Unterseite des Hauptstapels und der tJber- 
nahme des Reststapels. Danach wird der Antrieb der Hilfs- 
stapeltragvorrichtung entsprechend den Signalen derStapel- 
hohenabtastung getaktet, wohingegen zum Beladen der Sta- 35 
peltragplatte des Anlegers diese vorzugsweise mit erhfihter 
Geschwindigkeit in eine Grundposition abgesenkt wird und 
nach Aufstellen eines neuen Hauptstapels mit Palette die 
Stapeltragplalle des Anlegers wieder hochgefahren wird. 

Der Vorteil der Erfindung ist insbesonderc darin zu schen, 40 
daB durch lediglich eine die Signale der Stapelhtihenabta- 
stung (Sensor) erfassende Steuerung sowohl der Antrieb des 
Hauptstapels als auch der der Hilfsstapeltragvorrichtung mit 
entsprechenden Schaltsignalen versorgbar ist. In der Bc- 
triebsart "Haupt- und Hilfsstapel synchron \ferfahren" wer- 45 
den dabei von der Steuerung gleich lange aber nicht notwen- 
diger Weise auch zeitgleiche Einschaltsignale bereitgestellt, 
wobei durch die entsprechende Parametrierung der elektri- 
schen Antrieb ssteuerung der Hilfsstapeltragvorrichtung 
durch die HiLfssiapeluragvorrichlung die gleichen Hubwege 50 
zuriickgelegt werden wie vom Hauptstapel (Stapeltrag- 
platte). Das unabhangige Verfahren der Stapeltragplatte des 
Hauptstapels und der Hilfsstapeltragvorrichtung crfolgt in 
einfacher Weise dadurch. daB durch die Steuerung die Ein- 
schaltsignale fur die jewciligen Antriebe unterschiedlich 55 
lang vorgegeben werden oder ein bzw. beide Antriebe mit 
kontinuierlichen Einschaltsignalen gefahren werden. 

Des weiteren erfolgt die Erlauterung eines Ausfuhrungs- 
beispiels der Erfindung anhand der Zeichnung. Es zeigl: 

Fig. 1 einen Anleger mit einer Hilfsstapeltragvorrichtung 60 
sowie den entsprechenden Antrieben nebst Steuerung, 

Fig. 2 u. 3 die von der Steuerung gcncricrtcr Schaltsignalc 
zum synchronen / asynchronen Verfaltren des Hauptstapels 
und der Hilfsstapeltragvorrichtung. 

Fig. 1 zeigt eine BogenorTsetdruckmaschine 1 (erstes 65 
Druckwerk), der Qber einen Fordertisch Bogen von einem 
Anleger 2 zugefuhrt werden. Im Anleger 2 ist auf einer Sta- 
peltragplatte 6 auf einer Palette 5 ein Stapel 4 aufgestellt, 



von dessen Oberseite im Takt der Maschine Bogen entnom- 
men und Uber den Fordertisch der Anlage zugefuhrt werden. 
Die Stapeltragplalle 6 des Stapels 4 im Anleger 2 ist uber 
eine nicht dargestellte Hubvorrichtung iiber einen Antrieb 7 
heb- und senkbar. 

Dem Anleger 2 ist eine Hilfsstapeltragvorrichtung 3 zu- 
gcordnct, wclchc als cin cntlang von Filhrungsschicncn 10 
am Anleger 2 hdhenverfahrbares Gestell 8 mit darin ange- 
ordneten horizontal verfahrharen Tragstatten 9 ausgehildet. 
ist. Die Tragstabe 9 konnen iiber nicht dargestellte Antrieb s- 
mittel nach Verfahren der Hilfsstapeltragvorrichtung 3 in ein 
vorgegebenes Hohenniveau zwischen der Unterseite des 
Stapels 4 und der Oberseite der Palette 5 zum Abnehmen 
des Stapels 4 eingefahren werden. Die Wirkungsweise und 
Ausbildung der Tragstabe 9 derHilfsslapelu:agvorrichlung3 
der in Fig. 1 gczcigtcn Art ist an sich bckannt und in der 
nicht vorveroffentlichten DE 197 04 285 Al ausrtihrlich be- 
schrieben. 

Das Gesteli 8 der Hilfsstapeltragvorrichtung 3 ist iiber 
eine nicht explizit dargesTelhe Hubvorrichtung entlang der 
Fuhrungsschienen 10 am Anleger 2 iiber einen zugeordne- 
ten Antrieb 11 in Form eines Elektromotors verfahrbar. Dem 
Antrieb 7 fur den Hauptstapel 4 des Anlegers 2 sowie dem 
Antrieb 11 der Hilfsstapeltragvorrichtung 3 sind jeweils ent- 
sprechend der Ausbildung der Motore Antriebssteuerungen 

12 und 13 zugeordnet, welche jeweils einen Uinriehler/Fre- 
quenzumrichter in Verbindung mit einer programmierbaren 
Steuerung/Rechner umfassen. Durch die Antriebssteuerung 
12, 13 werden die Antricbc 7, 11 entsprechend vorgebbarer 
Einschaltsignale in geeigneter Weise bestromt. Der Netzan- 
schluB der Antriehssteuerungen 1 2, 1 3 ist in Fig. 1 angedeu- 
tet. 

Die Antriebssteuerungen 12, 13 stehen mit einer den ge- 
samten Stapelwechselvorgang als auch das Nachfuhren der 
Hubbewegungen vomehmenden Steuerung 14 in Wirkver- 
bindung. Mit der Steuerung 14 ist ferner eine Stapelhohen- 
abtastung 15 fiir den Stapel 4 im Anleger 2 in Form eines 
Sensors verbunden. Dem Sensor der Stapelhohenabtastung 
15 sind dabei geeignele Signale genau dann enlnehmbar. 
wenn die Obcrkantc des Stapels 4 innerhalb eines vorgege- 
benen Hohenniveaus zum Liegen kommt. Entsprechend 
werden durch die Steuerung 14 Schaltsignale generiert und 
der Antriebssteuerung 12 der Stapeltragplatte 6 des Anle- 
gers 2 bzw. uber die Antriebssteuerung 13 der Hilfstapel- 
tragvorrichtung 3 zugefuhrt. Mit der Steuerung 14 steht fer- 
ner noch eine Eingabevorrichtung 16 in Verbindung, durch 
welche ein automatischer Stapelwechselvorgang mit den 
entsprechenden Hubbewegungen der HilfsslapelLragvor- 
richtung 3 und dem Ein- und Ausfahren der Tragstabe 9 so- 
wie das Heben und Senken der Stapellragplatle 6 des Anle- 
gers 2 mamiell auslosbar ist. 

Die Antriebssteuerung 12, 13 der Antriebe 7, 11 des An- 
legers 2 bzw. der Hilfsstapclrragvorrichtung 3 sind als pro- 
grammierbare bzw. parametrierbare Antriebssteuerungen 
ausgebildeL Durch entsprechende Parametervorgabe ist da- 
bei erzielbar, daB der jeweils von der Antriebssteuerung 12, 

13 bestromte Antrieb 7, H mit einer definierten Rampe auf 
eine vorgegebene Drehzahl hochlauft um dann mit Ende des 
Einschalisignals mit einer vorgegebenen Ablourrampe 
(Ausschaltzeit) wieder zum Stillstand zu kommen. 

GemaB einer bevorzugten AusfUhrungsrorm der Erfin- 
dung ist vorgeschen, daB der dem Antrieb 11 der Hilfsstapel- 
tragvorrichtung 3 zugeordnete Antriebssteuerung 13 derar- 
tig paramctricrt ist, daB sich durch die gleichen Einschaltzci- 
ten der Steuerung 14 fur die Antriebssteuerung 12 des Anle- 
gers 2 und die Anrriebssteuerung 13 der Hilfsstapeltragvor- 
richtung 3 gleiche Hubbewegungen der Hilfsstapeltragvor- 
richtung 3 bzw. der Stapeltragplatte 6 des Anlegers 2 erge- 
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1 Bogendruckmaschine 

2 Anleger 

3 Ililfsstapeltragvorrichtung 

4 Stapel 

5 Palette 

6 S lapel tragplatle 

7 Antricb (Stapeltragplatte 6) 

8 Gestell (Hilfsstapeltragvorrichtung 3) 

9 Tragstabe 

10 Fiihrungsschiene (Hilfsstapeltragvorrichtung 3) 

11 Antrieb (Hilfsstapeltragvorrichtung 3) 

12 Antriebssteuerung (Antrieb 7) 

13 Antriebssteuerung (Antrieb 11) 

14 Steuerung 

15 Slapelhohenablastung 

16 Eingabevorrichtung 
S SchalLsignal 

tZeit 
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ben. Dies bedeutet, daB in den Drehzahl-Zeitdiagrammen 
der entsprechenden Antriebssteuerungen 12, 13 wiihrend 
der gleichlangen Einschaltzciten (Steuerung 14) die von den 
Antrieben 7, 11 ausgefuhrten Bewegungen die gleichen 
Drehzahl-Zeitflacheninhalte aufweisen. 

Fig. 2 zeigt die seitens der Steuerung in Verbindung mit 
der Stapclhohcnabtastung 15 gcncricrtcn Einschaltsignalc 
fur die Antriebssteuerungen 12, 13. Dargestellt ist uber die 
Zeit r der Pegel des SchalLsignales S der Steuerung 14. Wie- 
dergegeben ist dabei, daB die Schaltsignale S fur die An- 
triebssteuerung 12 zeitversetzt zu den Schaltsignalen S fur 
die Antriebssteuerung 13 der Hilfsstapeltragvorrichtung be- 
reitgestellt werden, wobei jedoch die Lange der Schaltsi- 
gnale S wahrend des Zustandes "EON" gleicb lang sind. Mit 
den in Fig. 2 dargeslelllen Schaltsignalen S werden uber die is 
Antriebssteuerung 12, 13 und die Antricbc 7, 11 von der Sla- 
peltragplatte 6 des Anlegers 2 und der Hilfsstapeltragvor- 
richtung 3 die gleichen Hubwege ausgefuhrt. 

Fig. 3 zeigt einen Verlauf der Schaltsignale S der Steue- 
rung 14 hei einem asynchronen Betrieb der Antriebe 7, 11. 20 
In der hier dargestellten Betriebsart wird uber die Steuerung 
14 die Antriebssteuerung 12 des Antriebes 7 fttr den Anleger 
2 weiterhin getaktet betrieben, d. h. die Stapeltragplatte 6 
bewegt sich in Abhangigkeit der Signale der Stapelhohenab- 
tastung 15 (Sensor), wohingegen der Antriebssteuerung 13 
ein koniinuierliches Schallsignal S vorgegeben wird, so daB 
die Antriebssteuerung 13 den Antrieb 11 mit einer maxima- 
len Nenndrehzahl tahrt. In diesem Falle wird die Hilfssta- 
peltragvorrichtung 3 mit cincr vorgcgcbcncn maximalcn 
Geschwindigkeit yerfahren. 

B ezugszeichenliste 
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der Hilfsstapeltragvorrichtung (3) durch die Steuerung 
(14) beiden Antriebssteuerungen (12, 13) Schaltsignale 
(S) gleicher Dauer vorgebbar sind und daB eine der An- 
triebssteuerungen (12, 13) eine deraxtige das Drehzahl- 
Zeitverhalten betreffende Parametrierung aufweist, daB 
wahrend eines Schaltsignales (S) von der dem zugeho- 
rigen Antricb (7, 11) gctricbcncn Last (Stapeltragplatte 
6, Hilfsstapeltragvorrichtung 3) die gleiche Hubbewe- 
gung hervorrufbar ist wie von der T,ast des zweiten An- 
triebs (7, 11). 

2. Hubantrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB durch die Steuerung (14) wahrend des syn- 
chronen Verfahrens der Stapeltragplatte (<J) und der 
Hilfsstapeltragvorrichtung (3) entsprechend den Signa- 
len der Slapelhohenablastung (15) gleich lange Ein- 
schaltsignale (S) zucinandcr zeitversetzt gencricrbar 
sind. 

3. Hubvorrichtung nach Anspruch 1 Oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB durch die Steuerung (14) zum 
Verfahren der Stapel tragplatle (6) des Anlegers (2) und 
der Hiirsstapeltragvorrichtung (3) in einer asynchronen 
Betriebsart den Antriebssteuerungen (12, 13) unter- 
schiedliche Schaltsignale (S) zufuhrbar sind. 

4. Hubvorrichtung nach einern der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die den An- 
trieben (7, U) zugeordnelen Antriebssteuerungen (12, 
13) als mit jeweils einem programmi erbaren Rechner 
versehene Umrichter ausgebildet sind. 

5. Hubvorrichtung nach cincm der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Antriebs- 
steuerung (13) der Hilfsstapeltragvorrichtung (3) die 
das Drehzahl-Zeitverhalten des Antrieb s (11) betref- 
fende Parametrierung aufweist. 
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Patent anspriiche 

1. Hubantrieb fur eine automatische Stapel wechsel- 55 
vorrichtung einer bogenverarbeitenden Maschine, ins- 
besondere fur eine BogenofTsetdruckmaschine mit 
Non-Stop-Anleger, mit einer iiber einen Antrieb (7) 
und vorgeordneter Anlriebssieuerung (12) heb- und 
senkbaren Stapeltragplatte (6) des Anlegers und einer 60 
uber einen Antrieb (11) und vorgeordneter Antriebs- 
steuerung (13) heb- und senkbaren Hilfsstapeltragvor- 
richtung (3), wobei die Antriebssteuerungen (12, 13) 
mit cincr die Signale cincr mit dem Stapel (4) auf der 
Stapeltragplatte (6) zusarnmenwirkenden Stapelhohen- OS 
ahrasrung (15) auswertenden Steuerung (14) in Wirk- 
verbindung stehen, dadurch gekennzeichnet, daB 
zum synchronen Verfahren der Stapeltragplatte (6) und 
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